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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

@ Verfahren und Vorrichtung zur Sichtweitenerkennung 

® Das erfindungsgemafce Verfahren zur Fahrzeugsteue- 
rung unter Berucksichtigung einer Sichtweite und eines 
Abstandes mit den Schritten Aussenden von wenigstens 
einem Radarsignalpuls durch einen Radarabstandssen- 
sor (2c); Empfangen eines von einem Gegenstand (5) auf- 
grund des Radarsignalpulses ruckgestreuten Radarecho- 
signals durch den Radarabstandssensor (2c); Ausgeben 
eines von dem Abstand zum Gegenstand (5) abhangigen 
Abstandssignals ist gekennzeichnet durch Aussenden 
von wenigstens einem optischen Signalpuls durch eine 
Laservorrichtung (2a); Empfangen eines von einem Sicht- 
hindernis (6) aufgrund des optischen Signalpulses ruck- 
gestreuten Laserechosignals (8) durch eine Detektorvor- 
richtung (2b); Vergleichen des Laserechosignals (8) mit ei- 
nem Vergleichssignal (9) und Erzeugen eines entspre- 
chenden Ausgangssignals durch eine Vergleichsvorrich- 

, tung; Ausgeben eines von dem Abstand und dem Ver- 
gleichssignal abhangigen Fahrzeugsteuersignals von ei- 

J ner Verarbeitungseinheit (10a) an eine Steuereinheit (10). 
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Beschreibung 

Die Erfindung bezieht sich auf ein Verfahren zur Sicht- 
weitenerkennung mit einem Sichtab stands sensor nach An- 
spruch 1 und auf einen Sichtabstandssensor zur Erfassung 5 
des Abstandes von einem Gegenstand und Erfassung der op- 
tischcn Sichtweite nach Anspruch 7. 

In vielen Kraftfahrzeugen sind heute eine oder mehrere 
AbstandsmeBvorrichtungen eingebaut, die u. a. als Einpark- 
hilfe oder Auffahrwarnsysteme dienen. Diese Abstands- 10 
meBvorrichtungen basieren haufig auf der Errnittlung der 
Laufzeit von Radarsignalen. Ein solches AbstandsmeB sy- 
stem wird in einem Fahrzeug zur Messung des Abstandes 
zwischen dem sich wahlweise bewegenden Fahrzeug und 
einem in der Bewegungsbahn des Fahrzeuges befindlichen 15 
Gegenstand eingesetzt. Das Radarsystem richtet auf den Ge- 
genstand einen Radarstrahl, des sen RefLexionsstrahl von ei- 
nem Empfanger aufgenommen und in einer Auswertesc hal- 
oing verarbeitet wird. Dabei handelt es sich bei den Radar- 
strahlen meistens um kurze Pulse oder um gepulste Dauer- 20 
strichsignale. Letztere finden vorwiegend Anwendung bei 
der Bestimmung von Relativgeschwindigkeiten und Ab- 
standen. 

Bei den Abstandssensoren auf der Basis von Radarsigna- 
len wird jedoch nur die tatsachliche Entfernung eines Ge- 25 
genstandes oder Hindernisses bzw. die Relativgeschwindig- 
keit zwischen dem Kraftfahrzeug und dem Gegenstand ge- 
messen. Haufig ist es jedoch auch wiinschenswert, die mo- 
mentanen Sichtverhaltnisse bei der Fahrsituation automa- 
tisch zu erfassen und bei der Abstandsmessung mit zu be- 30 
riicksichtigen. Diese Anforderung erfiillen sogenannte La- 
sersensoren. Die optisch sichtbaren Strahlen dieser Senso- 
ren, die haufig im roten Bereich des sichtbaren Spektrums 
liegen, die aber auch bis in das nahe Infrarot hineinreichen 
konnen, werden anders als Radarstrahlen von kleinen Parti- 35 
keln gestreut. Mit anderen Worten, die Gegenstande, an de- 
nen Radarstrahlen gestreut werden, sind wegen der groBeren 
Wellenlange der Radarstrahlen groBer als die Partikel, an 
denen sichtbares Licht gestreut wird. Da das sichtbare Licht 
auch an fein dispergierten Wassertropfchen in der Luft ge- 40 
streut wird, hat man also bei einem Laserabstandssensor den 
Vorteil, daB Einschrankungen der Sichtweite durch Nebel, 
Regen und Schnee mit diesen Sensoren erfaBt werden kon- 
nen. 

Der Nachteil bei den einfachen Lasersensoren liegt darin, 45 
daB sie alle einen sehr kleinen Bereich der Umgebung vor 
dem Kraftfahrzeug abdecken. Daher mils sen statt einfacher 
Lasersensoren Mehrfachlasersensoren eingesetzt werden. 
Diese senden mehrere Taststrahlen in unterschiedliche Rich- 
tungen aus. Durch Erfassung von Fahrzeugparametern wie 50 
Querbeschleunigung, Lenkradstellung u. dgl. und ihre Kor- 
relation mit der Richtung der ausgestrahlten Taststrahlen des 
Mehrfachlasersensors wird nur das Echosignal bei der Ab- 
standsmessung beriicksichtigt, das von einem Taststrahl 
stammt, der auch einen weiter entfernten Abschnitt der 55 
Strecke abdeckt. 

Ein weiterer Nachteil der Lasersensoren ist, daB relativ 
groBe Leistungen der Laser erforderlich sind, um einen gro- 
Beren Bereich abzutastcn, sci es mit mchrcrcn diskreten 
Strahlen, sei es mit einem stark aufgeweiteten Taststrahl. 60 
Hier haben die Radarsensoren den Vorteil, daB sie aufgrund 
ihres prinzipiell groBeren Offnungswinkels an sich bereits 
einen groBeren Abschnitt der Strecke auch bei Kurvenfahr- 
ten abtasten. 

Die Erfindung hat daher zum Ziel, ein Verfahren und eine 65 
Vorrichtung anzugeben, mit dem sowohl die Abstandsmes- 
sung als auch die Sichtweitenerfassung moglich ist und so- 
wohl Abstand als auch Sichtweite bei der Fahrzeugsteue- 
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rung beriicksichtigt werden konnen. 

Dieses Ziel wird mit einem Verfahren zur Fahrzeugsteue- 
rung unter Beriicksichtigung einer Sichtweite und eines Ab- 
standes nach Anspruch 1 bzw. einem Sichtabstandssensor 
nach Anspruch 7 erreicht. Die jeweiligen Unteranspruche 
beziehen sich auf vorteilhafte Weiterentwicklungen des er- 
findungsgcmaBcn Vcrfahrcns bzw. des crfindungsgcmaBcn 
Sichtabstandssensors. 

Das erfindungsgemaBe Verfahren ist ein Verfahren zur 
Fahrzeugsteuerung, bei dem sowohl Sichtweite als auch Ab- 
stand von einem Gegenstand auf der Fahrbahn des Fahrzeu- 
ges, in dem der erfindungsgemaBe Sichtabstandssensor ein- 
gebaut ist, beriicksichtigt werden. Bei dem Verfahren wird 
wenigstens ein Radarsignalpuls durch einen Radarabstands- 
sensor ausgesendet. In der Regel sind es Pulsfolgen mit ei- 
ner bestimmten Wiederholrate und einer bestimmten Puls- 
breite und -hone. Die von einem Gegenstand auf der Fahr- 
bahn, insbesondere einem vorausfahrenden Fahrzeug, auf- 
grund des Radarsignalpulses riickgestreuten Radarechosi- 
gnale werden durch den Radarabstandssensor erfaBt und 
weiter verarbeitet. Dabei wird aus der Laufzeit, d. h. der Zeit 
zwischen Senden eines Pulses und Empfangen eines Echosi- 
gnals der Abstand vom Radarabstandssensor zum Gegen- 
stand ermittelt und in ein entsprechendes Abstands signal 
umgewandelt, das dann seinerseits in ein Steuersignal zur 
Steuerung des Fahrzeuges weiterverarbeitet wird. Die der 
Erfindung zugrundeliegende Aufgabe wird dadurch gelost, 
daB wenigstens ein optischer Signalpuls von einer Laservor- 
richtung ausgesendet wird, die Bestandteil des erfindungs- 
gemaBen Sichtabstandssensors ist. Auch hier kann zwar ein 
Dauerstrichlaser verwendet werden, dessen Riickreflexio- 
nen an Streuteilchen in der Luft gemessen werden. Wie aber 
weiter unten noch beschrieben werden wird, ist es eine vor- 
teilhafte Weiterentwicklung des erfindungsgemaBen Verfah- 
rens und Sensors, wenn statt dessen eine geeignet codierte 
Pulsfolge von Lasersignalen oder Lichtblitzen ausgesendet 
wird. Die von einem Sichthindernis aufgrund des optischen 
Signalpulses riickgestreuten Laserechosignals werden durch 
eine Detektorvorrichtung empfangen und vorverarbeitet. 
Das Laserechosignal oder die Folge von Laserechosignalen 
wird in einer Vergleichsvorrichtung mit einem Vergleichssi- 
gnal verglichen, und es wird ein entsprechendes Ausgangs- 
signal durch die Vergleichsvorrichtung ausgegeben. Bei 
dem Vergleich zweier Signale werden entweder der Signal- 
verlauf oder die Intensitat oder die Signalhohe in Verbin- 
dung mit der Laufzeit oder andere Signalparameter zugrun- 
degelegt. Das Vergleichssignal ist dementsprechend in Form 
seiner Haupteigenschaften wie z. B. der Potenz des fiihren- 
den Terms eines Zeitpolynoms abgespeichert. Die Koeffi- 
zienten der einzelnen Terme des Polynoms konnen dann aus 
dem tatsachlich empfangenen Laserechosignal nach der Me- 
thode der kleinsten quadratischen Abweichung abgeleitet 
werden. Weitere abgespeicherte Eigenschaften eines Ver- 
gleichssignals konnen die Abklingkonstante einer Exponen- 
tialfunktion, das Integral einer bestimmten Funktion wie 
z. B. einer GauBkurve iiber einen bestimmten Zeitraum in 
Abhangigkeit von einer Signallaufzeit und weitere Parame- 
ter sein. AuBerdem kann das abgespeicherte Vergleichssi- 
gnal auch cine aus mchrcrcn Funktioncn zusammcngcsctztc 
Funktion sein. Aus dem Abstands signal von dem Radarab- 
standssensor und dem Vergleichssignal von der Vergleichs- 
vorrichtung wird ein entsprechendes Fahrzeugsteuersignal 
von einer Verarbeitungseinheit ermittelt, das an eine Steuer- 
einheit zur Fahrzeugsteuerung weitergeleitet wird. 

Handelt es sich wie oben bereits bemerkt um eine codierte 
Folge von optischen Signalpulsen, die ausgesendet werden, 
so ist beim Vergleich auch die Abfolge der Laserechosignale 
zu beriicksichtigen. Dies bedeutet im einzelnen, daB in dem 
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riickgestreuten Signal gewisse Frequenzen wieder "auftau- 
chen" mussen, die auch im Sendespektrum auftreten. Dabei 
kann die Sendefolge durchaus per Zufallsgenerator festge- 
legt werden und sich in bestimmten Abstanden andern. In 
diesem Fall muB nur die Sendefolge fur einen entsprechen- 5 
den Zeitraum zwischengespeichert werden, so daB der Ver- 
glcich mit cincr cmpfangcncn Folgc moglich ist. Dcr Vortcil 
einer festgelegten oder sich zeitlich andernden Signalfolge 
ist, daB bei starkerem Verkehr mit vielen einander entgegen- 
kommenden Fahrzeugen, die im Extremfall alle mit einem 10 
erfindungsgemaBen Sensor ausgestattet sind, eine gegensei- 
tige Beeinflussung der Sensoren in unterschiedlichen Fahr- 
zeugen vermieden wird. Jedes Fahrzeug erkennt nur die 
selbst ausgesendeten Signalfolgen als giiltig an, es kommt 
zu keiner gegenseitigen Blendung. 15 

Der erfindung sgemaBe Sensor ist ein aus Ab stands sensor 
und Sichtweitensensor kombinierter Sichtab stands sensor 
zum Erfassen eines Abstandes und einer Sichtweite. Er um- 
faBt einen Radarabstandssensor zum Erfassen des Abstan- 
des zwischen dem Radarabstandssensor und einem Gegen- 20 
stand auf der Fahrbahn. AuBerdem hat er eine Steuereinheit 
fur die Verarbeitung des von einem Gegenstand aufgrund 
des Signalpulses riickgestreuten Radarechosignals. Die der 
Erfindung zugrundeliegende Aufgabe wird dadurch gelost, 
daB der Sichtabstandssensor einen Lasersensor mit Laser- 25 
vorrichtung und Detektorvorrichtung zum Erfassen einer 
optischen Sichtweite aufweist. Dieser Lasersensor arbeitet 
im Prinzip ahnlich dem Radarabstandssensor und sendet 
wenigstens einen Laserpuls in einem bestimmten Zeitinter- 
vall, das groB gegen die Dauer des Laserpulses ist, aus. Das 30 
Lasersignal wird zuruckgestreut, und der Riickreflex wird 
von einer Detektorvorrichtung aufgefangen. Diese speichert 
das aufgefangene Signal in einem Zwischenspeicher ab, so 
daB es eine Vergleichs vorrichtung einlesen kann. Diese ver- 
gleicht das Laserechosignal oder die Folge von Laserechosi- 35 
gnalen mit einem Vergleichssignal oder einer Folge von Ver- 
gleichs signalen und gibt ein entsprechendes Ausgangssignal 
an die Steuereinheit aus. In der Steuereinheit wird das Ab- 
standssignal vom Radarabstandssensor und das Ausgangssi- 
gnal von der Vergleichsvorrichtung von einer Verarbei- 40 
tungseinheit zu einem Fahrzeugsteuersignal aufbereitet, das 
von der Steuereinheit in Fahrzeugsteuerbefehle umgesetzt 
wird. 

Ist der Sichtabstandssensor vorgesehen zur Sichtweiten- 
erkennung mit einer vorgegebenen festen oder zeitlich ver- 45 
anderlichen Pulsfolge, so weist er zusatzlich zu den oben an- 
gegebenen Komponenten einen ersten Logikdiskriminator 
auf. Dieser dient zum Unterdrucken von Laserechosignalen, 
deren Pulsfolge von einer vorgegebenen Pulsfolge ab- 
weicht. Der Logikdiskriminator kann dabei im einfachsten 50 
Fall ein einf aches Bandfilter sein, das nur bestimmte Signal- 
raten passieren laBt. Weitere Moglichkeiten sind Bandfilter, 
deren Eigenfrequenz abstimmbar ist, so daB die Signal- oder 
Pulsrate, mit der Tastpulse vom Laser ausgesendet werden, 
zeitlich veranderbar sind. Weitere Moglichkeiten sind dem 55 
Fachmann gelaufig und brauchen hier nicht naher erlautert 
zu werden. 

Eine Sonderform der erfindungsgemaBen Sichtabstands- 
sensor bcstcht darin, daB ein zweitcr Logikdiskriminator 
zum Unterdrucken des Ab stands signals vom Radarab- 60 
standssensor vorgesehen ist. Dieser blendet das Radarecho- 
signal vom Ab stands sensor aus, wenn ein Vergleichssignal 
innerhalb eines vorgegebenen Zeitintervalls anliegt, d. h. 
wenn der Sichtabstandssensor erkennt, daB ein Gegenstand 
plotzlich vor dem Fahrzeug auftaucht, ohne daB der Radar- 65 
abstandssensor dies gemeldet hat. Dies laBt den Ausfall des 
Radarabstandssensors erkennen und erhoht damit die Si- 
cherheit der Fahrzeugsteuerung. 
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Zum besseren Verstandnis der Erfindung wird im folgen- 
den ein Ausfuhrungsbei spiel des erfindungsgemaBen Ver- 
fahrens und des erfindungsgemaBen Sichtabstands sensors 
beschrieben, wobei auf die Zeichnungen Bezug genommen 
wird. 

Fig. 1 zeigt schematisch den Sichtabstandssensor, einge- 
baut in ein Fahrzeug in dcr Ansicht von dcr Scitc; 

Fig. 2 zeigt den Laserstrahl und das Laserechosignal bei 
einem Sichthindernis; 

Fig. 3 zeigt den Verlauf des Laserechosignals im Ver- 
gleich zu einem erwarteten Signal, das als Vergleichssignal 
dient; 

Fig. 4 zeigt den prinzipiellen Aufbau einer Fahrzeug- 
steuerung mit Sichtabstandssensor; 

Fig. 5 zeigt eine mogliche Pulsfolge von Laserpulsen, die 
das Lasersignal darstellen; 

Fig. 6 zeigt den Ablauf des erfindungsgemaBen Verfah- 
rens. 

In Fig. 1 ist ein von links nach rechts fahrendes Fahrzeug 
1 dargestellt, in dem ein erfindungsgemaBer Sichtabstands- 
sensor 2 eingebaut ist. Vor dem Fahrzeug 1 befindet sich 
eine Nebelwand als Sichthindernis 6 und dahinter ein ande- 
res Fahrzeug als Gegenstand 5. AuBerdem sind die beiden 
vom Sichtabstandssensor 2 ausgestrahlten Strahlarten ge- 
zeigt, namlich die Radarstrahlen 3 von einem (nicht gezeig- 
ten) Radarabstandssensor 2c, die durch ihre Einhullende an- 
gedeutet sind, und die optisch sichtbaren Lasers trahlen 4 
von einer (nicht gezeigten) Laservorrichtung 2a, die als ein 
einzelner Strahl dargestellt sind. Wie in der Fig. angedeutet 
durchdringen die Radarstrahlen 3 ohne Beeintrachtigung 
das Sichthindernis 6, wahrend die optischen Strahlen 4 des 
Lasers von dem Sichthindernis 6 abgelenkt bzw. absorbiert 
werden; der Laserstrahl endet im Sichthindernis 6. 

Diese Situation ist fur die Laserstrahlen genauer in Fig. 2 
dargestellt. Der Sichtabstandssensor 2 ist vorzugsweise in 
einem parabolischen Gehause eingebaut, so daB die opti- 
schen Strahlen, die ruckreflektiert werden, mit einem groBe- 
ren Querschnitt gesammelt werden konnen. Die von der La- 
servorrichtung 2a ausgehenden Strahlen 4 treffen auf ein 
Sichthindernis 6, von dem sie gestreut werden. In dieser Fig. 
werden die Laserstrahlen direkt vor der Laservorrichtung 2a 
aufgeweitet, so daB ein etwas groBerer Bereich abgetastet 
werden kann. Dies ist jedoch nicht unbedingt erforderlich. 
Durch Mehrfachstreuung an den Streupartikeln 7 des Sicht- 
hindernisses 6 in Form von Wassertropfchen in der Luft 
werden die Laserstrahlen 4 als Laserechosignal 8 zu dem 
Sichtabstandssensor 2 (unter Abschwachung) zuruckgelenkt 
und dort von einer Detektorvorrichtung 2b aufgefangen. 
Wie im oberen Teil der Fig. angedeutet kann das teilweise 
iiber die Sammelwirkung des Parabolspiegels erfolgen, in 
des sen Brennpunkt sich die Detektorvorrichtung 2b befin- 
det. 

Das von der Detektorvorrichtung 2b aufgezeichnete Lase- 
rechosignal 8 ist in Fig. 3 wiedergegeben. Es ist i. a. ein zu- 
nachst stark ansteigendes Signal, das dann exponentiell ab- 
fallt, da das spater ankommende Signal einen langeren Weg 
zuriickgelegt hat und daher die Streuwahrscheinlichkeit 
steigt. Zum Vergleich ist ein vorher abgespeichertes Ver- 
gleichssignal zusatzlich in dcr Fig. 3 dargestellt. Wie bcrcits 
oben beschrieben, werden in dem Vergleichsschritt die 
"noch fehlenden" Parameter dieser Vergleichskurve aus der 
Anpassung an die tatsachlich gemessene Kurve ermittelt. 
Dabei handelt es sich in erster Linie um die Hone des Ver- 
gleichs signals. Mit diesem Verfahren stellt man sicher, daB 
keine Zufallssignale zu einer Fehlfunktion bei der Sichtwei- 
tenerkennung fiihren; die Zufallssignale miiBten schon die- 
selbe Form wie das erwartete Signal haben. Andererseits 
hang! die tatsachliche Hohe des Echosignals von der Lauf- 
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zeit ab, so daB diese nicht von vornherein festgelegt werden 
kann, sondern "angepaBt" werden muB. 

Der prinzipielle Aufbau einer Fahrzeugsteuerung mit ein- 
gebautem erfindungsgemaBem Sichtabstandssensor ist in 
Fig. 4 dargestellt. Dabei ist mit 2c der Radarabstandssensor, 
mit 2a, 2b die Laser- und Detektorvorrichtung und mit 2 der 
crfindungsgcmaBc Sichtabstandssensor dargestellt. Die 
Ausgangssignale dieser beiden Sichtabstandssensorkompo- 
nenten 2a und 2b werden von einer Verarbeitungseinheit 10a 
in der Steuereinheit 10 eingelesen und zu einem Fahrzeug- 
steuersignal fur die Steuereinheit 10 verarbeitet. Die Steuer- 
einheit 10 wandelt dieses Fahrzeugsteuersignal (neben an- 
deren Signalen) in SteuergroBen fur z. B. die Bremse 11, die 
Motors teuerung 12 und das Getriebe 14 um. Damit ist es 
dann moglich, eine intelligente Fahrzeugsteuerung zu ver- 
wirklichen, die bei der Umsetzung der Fahrerwiinsche auch 
das Verkehrsaufkommen (Ab stands sensor) und Umweltbe- 
dingungen (Sichtweitenerkennung) mit beriicksichtigt. 

Um eine gegenseitige Storung von gleich ausgerusteten 
Fahrzeugen zu verhindern, sollte jedes Fahrzeug seine ei- 
gene Folge von Abtastpulsen erzeugen, moglichst als Pseu- 
dozufallsfolge. Ein Abschnitt einer sole hen Pseudozufalls- 
folge ist in Fig. 5 dargestellt. Dabei kann sowohl die Puls- 
breite 14 als auch die Luckenbreite 15 der Laserpulse vari- 
iert werden, es kann aber auch jeweils nur eine der beiden 
GroBen variiert werden. Dieser Abschnitt kann vom Herstel- 
ler des Sichtab stands sensors fest und unveranderbar einpro- 
grammiert sein und sich nach einer gewissen Zahl von Pul- 
sen wiederholen, oder aber die Pulsfolge kann von einem 
Pseudozufallsgenerator laufend erzeugt werden und sich so 
nach einer sehr groBen Zahl von Pulsen erst wiederholen. 

In Fig. 6 ist der Ablauf des erfindungsgemaBen Verfah- 
rens als Ablaufplan wiedergegeben. Dabei wird zunachst ein 
Radarsignalpuls ausgesendet (Schritt 16). Wie bereits oben 
erlautert, handelt es sich dabei nicht unbedingt um einen 
einzelnen Puis, sondern es kann ebensogut eine Folge von 
Pulsen sein. Danach wird das Echosignal vom Radarpuls 
empfangen und vorverarbeitet (Schritt 17). Aus der Laufzeit 
des empfangenen Echosignals laBt sich der Ab stand von ei- 
nem Gegenstand ermitteln und als Signal ausgeben (Schritt 
18). Das entsprechende Verfahren wird fur die optischen 
Pulse durchgefuhrt (Schritt 19, Schritt 20). AnschlieBend 
wird das empfangene Signal mit einem Vergleichssignal wie 
oben beschrieben verglichen, u. a. um auch einen genauen 
Zeitpunkt zu ermitteln, an dem das empfangenen Signal an- 
steigt, d. h. um eine kleinste Laufzeit bestirnmen zu konnen 
(Schritt 21). Das Fahrzeugsteuersignal wird dann aufgrund 
des Vergleichs- und Abstandssignals ermittelt und an die 
zentrale Steuereinheit weitergeleitet (Schritt 22). 

Bezugszeichenliste 

1 Fahrzeug 

2 Sichtabstandssensor 
2 a Laservorrichtung 

2 b Detektorvorrichtung 

2 c Radarabstandssensor 

3 Radarstrahl 

4 Lascrstrahl 

5 Gegenstand 

6 Sichthindernis 

7 Streupartikel 

8 Laserechosignal 

9 Vergleichssignal 

10 Steuereinheit 

10 a Verarbeitungseinheit 

11 Bremse 

12 Motorsteuerung 
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13 Getriebe 

14 Pulsbreite 

15 Luckenbreite 

16 Aussenden des Radarsignalpulses 
5 17 Empfangen des Radarechosignals 

18 Ausgeben eines Abstandssignals 

19 Aussenden des optischen Lascrsignalpulscs 

20 Empfangen des Laserechosignals 

21 Vergleichen des Laserechosignals mit Vergleichssignal 

22 Ausgeben eines von Abstands- und Vergleichssignal ab- 
hangigen Fahrzeugsteuersignals 

Patentanspriiche 

1 . Verfahren zur Fahrzeugsteuerung unter Berucksich- 
tigung einer Sichtweite und eines Abstandes mit den 
Schritten: 

Aussenden von wenigstens einem Radarsignalpuls 
durch einen Radarabstandssensor (2c); 
Empfangen eines von einem Gegenstand (5) aufgrund 
des Radarsignalpulses riickgestreuten Radarechosi- 
gnals durch den Radarabstandssensor (2c); 
Ausgeben eines von dem Abstand zum Gegenstand (5) 
abhangigen Abstandssignals; 
gekennzeichnet durch 

Aussenden von wenigstens einem optischen Signalpuls 
durch eine Laservorrichtung (2a); 
Empfangen eines von einem Sichthindernis (6) auf- 
grund des optischen Signalpulses riickgestreuten Lase- 
rechosignals (8) durch eine Detektorvorrichtung (2b); 
Vergleichen des Laserechosignals (8) mit einem Ver- 
gleichssignal (9) und Erzeugen eines entsprechenden 
Ausgangssignals durch eine Vergleichsvorrichtung; 
Ausgeben eines von dem Abstand und dem Vergleichs- 
signal abhangigen Fahrzeugsteuersignals von einer 
Verarbeitungseinheit (10a) an eine Steuereinheit (10). 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB das Vergleichssignal (9) als eine Zeitfunktion 
abgespeichert ist. 

3. Verfahren nach Anspruch 2, gekennzeichnet durch 
Anpassen der vorgegebenen Zeitfunktion an das er- 
faBte Laserechosignal (8) zur Bestimmung mehrerer 
Parameter der Zeitfunktion und Ausgeben der Zeit- 
funktion als Vergleichssignal (9). 

4. Verfahren nach Anspruch 3, dadurch gekennzeich- 
net, daB die Anpassung der Zeitfunktion an das Lasere- 
chosignal (8) nach der Methode der kleinsten quadrati- 
schen Abweichung erfolgt. 

5. Verfahren nach einem der Anspruche 2 bis 4, da- 
durch gekennzeichnet, daB die vorgegebene Zeitfunk- 
tion eine zusammengesetzte Funktion ist, deren abfal- 
lende Flanke exponentiell mit der Zeit abfallt. 

6. Verfahren nach einem der vorangehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, daB die optischen Signal- 
pulse als codierte Folge ausgesendet werden. 

7. Sichtabstandssensor zum Erfassen eines Abstandes 
und einer Sichtweite mit: 

einem Radarabstandssensor (2c) zum Erfassen des Ab- 
standes zwischen dem Radarabstandssensor (2c) und 
einem Gegenstand (5); 

einer Steuereinheit (10) fur die Verarbeitung eines von 
einem Gegenstand (5) aufgrund des Signalpulses riick- 
gestreuten Radarechosignals (8); 
gekennzeichnet durch 

einen Lasersensor (2) mit Laservorrichtung (2a) und 
Detektorvorrichtung (2b) zum Erfassen einer optischen 
Sichtweite; 

eine Vergleichsvorrichtung zum Vergleichen von auf- 
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grund des optischen Signalpulses ruckgestreuten Lase- 
rechosignalen (8) mit einem Vergleichs signal (9) und 
zum Ausgeben eines entsprechenden Ausgangssignals 
an die Steuereinheit (10); 

eine Verarbeitungseinheit (10a) in der Steuereinheit 5 
(10) zur Ausgabe eines von dem Abstandssignal des 
Radarabstandsscnsors und von dcm Vcrglcichssignal 
der Vergleichsvorrichtung abhangigen Fahrzeugsteuer- 
signals an die Steuereinheit. 

8. Sichtabstandssensor nach Anspruch 7, gekenn- 10 
zeichnet durch eine Speichervorrichtung zum Abspei- 
chern von Vergleichssignalen (9) in Abhangigkeit von 
einer Laufzeit. 

9. Sichtabstandssensor nach Anspruch 7 oder 8, ge- 
kennzeichnet durch einen ersten Logikdiskriminator 15 
zum Unterdriicken von Laserechosignalen, deren Puls- 
folge von einer vorgegebenen Pulsfolge abweicht. 

10. Sichtabstandssensor nach einem der Anspriiche 7 
bis 9, gekennzeichnet durch einen zweiten Logikdiskri- 
minator zum Unterdriicken des Radarechosignals bei 20 
Anliegen eines Vergleichs signals innerhalb eines vor- 
gegebenen Zeitintervalls. 
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